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(3) Nahnnaschme fur feststehendes, groGflachiges Nahgut 

(§) Es gibt Nahmaschinen fur feststehendes, groSflachiges 
Nahgui, wie Steppdecken, mit mtndestens zwei Einheiten, je 
bestehend aus einem Nahkopf und einem zugehorigen 
Greiferkasten, wobei jede Einheit auf einem Portal in 
x-Richtung verschiebbar ist und das Ponal m y-Richtung 
verfahrbar ist. 

Um eine schnelle und genaue Umstellung auf ein anderes 
Nahprogramm bzw. Nahmuster durchfCihren zu kdnnen, wird 
vorgeschlagen, daS zwecks Veranderung des Abstands der 
Einheiten (14. 16; 15, 17) voneinander jeweils eine Einheit von 
einem gememsamen Antrieb (18. 19, 20, 21) abkuppelbar und 
frei verschiebbar ist und entsprechend e*nem Raster eine 
Teilung des Antriebs auf den neu gewahlten Abstand 
einstellbar und wteder einkuppelbar ist. 
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Beschreibung 

Die Erfindung bezieht sich auf eine Nahmaschine fur 
feststehendes. groGfiiichiges Nahgu- ^le Steppdecken. 
mit mindestens zwc! Einheiten. je b.. icriend aus einem 5 
Nahkopf und einem zugehorigem Gr-;f erkasten. wobet 
jede Einheit auf einem Portal in x-Richtung verschieb- 
bar ist und das Portal in y-Richtung verfahrbar ist. 

Nahmaschinen der vorgenannten Gattung sind vor- 
benutzt und somit dem Fachpublikum bereits bekannt. 10 
Es handelt sich hierbei insbesondere urn Steppmaschi- 
nen fur groBflachiges Nahgut, bei denen das Nahgut 
wahrend des Steppvorganges ruht und der oder die 
Nahkopfe sowie die Greiferkasten zur Erzeugung der 
Nahkonturen uber bzw. unter dem Material in zwei 15 
zueinander senkrecht stehenden tCoordinaien bzw. 
x-Rich'ung und y-Richiung. in der Materiaiebene be- 
we-- ■■ crden konnen. Hierbei befinden sich der oder die 
Nii-o-fc'ane auf einem Portal, d. h. die Nahkopfe mit dem 
Nudeianirieb auf der oberen Traverse des Portals, der 20 
oder die Greiferkasten mit Greiferantrieb auf der unte- 
ren Traverse. Wahrend des Nahvorganges kann das ge- 
samte Portal in einer Bewegungsrichtung. der y-Rich- 
tung. beliebig vor- und zuruckbewegt werden. Das oder 
die Nahorgane konnen auf dem Portal in einer anderen 25 
Bewegungsrichtung, namlich 90'= zu der Portalbewe- 
gung. d. h. in x-Richtung bewegt werden. Der Antrieb 
und die Steuerung in den x- und y-Richtungen bzw. 
-koordinaten erfolgt in bekannter Weise durch elektri- 
sche Oder elektronische Steuerungen. die ihrerseiis Mo- 30 
tore fur die x- bzw. y-Richtung derart steuern. daB die 
resultierende Bewegung der Nahorgane der zu steppen- 
den Kontur entspncht. Wenn zwei oder mehr Nahorga- 
ne auf dem Porta! angeordnet und wie beschrieben be- 
wegt werden. so ergeben sich zwei oder mehrere parai- 33 
lellaufende und um den Abstand der Nahorgane vonein- 
ander versetzte Kontu'tn bzw. Nahte. 

Eine Nahmaschine ccr zuvor beschriebenen Art mit 
emer Einheit. besteherJ aus einem Nahkopf bzw. Nah- 
maschinenoberteil und einem zugehorigen Greiferka- 40 
sten bzw. Nahmaschmenunterteil 1st in dem Dokument 
DE 33 32 421 C2 beschrieben. Dabei 1st auch ein ge- 
meinsamer Antneb. d. h. em Motor, der mithiife von 
Steuer- bzw. Obertragungsnemen die gemetnsame Ver- 
schtebung von Nahkopf und Greiferkasten emer Einheit 45 
in aufeinander abgestimmter Weise bewirkt. vorgese- 
hen. 

Es wird angestrebt. bei derartigen Nahmaschinen 
7.wei oder mehr Nahorgane vorzusehen. weil dadurch 
der gesamte Nah- bzw. Steppvorgang wesentlich be- 50 
schleunigt werden kann und die Nahprodukte in eni- 
sprechend kurzerer Zeit hergesteilt werden konnen. 
wobei der Bauaufwand durch die mehreren Nahorgane 
im Verhaltnis zur Gesamtmaschine nicht sehr ansteigt. 
Die hier angesprochenen Nahorgane. die nachfoigend 55 
vtreinfacht auch ais Einheiten bezeichne: .ind, bestehen 
je aus emem Nahkopf mit Nadeiantr vb und einem 
Greiferkasten mit Greiferantrieb. Hierbei ist grundsatz- 
iich das Problem zu beachien. daB Nahkopf und Grei- 
ferkasten standig m genauer Position zueinander ge- oo 
fuhrt werden mussen. und zwar in der GroBenordnung 
von Bruchteiien eines Millimeters, beispielsweise mil 
0.1 mnh Genauigkeit. da es andernfalls zu Kollisionen 
zwischen Nadel und Greifer kommen kann. 

Bei Nahmaschinen mit zwei oder mehr Nahorganen o5 
bzw. Einheiten kommt es aber nun zu einem besonderen 
Problem, wenn ein neues Nahmuster gewahlt wird und 
da/u der Abstand der Nahorgane zueinander verandert 
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werden muB. In Anbetracht der geforderten Genauig- 
keit fuhne bisher eine solche Abstandsanderung selbst 
bei nur zwei Nahorganen zu erheblichen, sehr zeitauf- 
wendigen Umsteli- und Justierarbeiten. 

Der Erfindung liegt demgemafl die Aufgabe zu Grun- 
de. eine Nahmaschine zu schaffen. bei der es ermdglicht 
wird. eine Umstellung auf ein neues Nahprogramm in 
kiirzester Zeit und mit groBter Genauigkeit durchzufuh- 
ren. 

Die gesiellte Aufgabe wird erfindungsgemaB dadurch 
geiost. daB zwecks Veranderung des Abstandes der Ein- 
heiten voneinander jeweils eine Einheit von einem ge- 
meinsamen Antrieb abkuppelbar und frei verschiebbar 
ist und entsprechend einem Raster einer Teilung des 
Antriebs auf den neu gewahlten Abstand einsteilbar und 
wieder einkuppeibar ist. 

Auf diese Weise ergibt sich der wesentliche Vorteil. 
daB die Nahkopfe und die zugehorigen Greiferkasten 
unabhangig voneinander nach dem Auskuppein von 
dem gemeinsamen Antrieb beliebig verschoben und 
wieder eingekuppelt werden konnen. Dadurch daB der 
gemeinsame Antrieb einen Raster einer Teilung auf- 
weist, kann man die Genauigkeit dieser Teilungen dazu 
benutzen. die Nahkopfe und die zugehorigen Greiferka- 
sten in eine genaue Steliung zueinander zu bringen. oh- 
ne daB es noch nachtraglich eines genauen Justierens 
der Nahkopfe und der Greiferkasten zueinander bedarf. 
Es genugt also, den jeweiligen Nahkopf und den zuge- 
horigen Greiferkasten im Raster der Teilung zu ver- 
schieben. Beim Einrasten bzw. beim Wiedereinkuppeln 
sorgt dann die Genauigkeit der Teilung und des gesam- 
ten gemeinsamen Antriebs fur eine ausreichend genaue 
lustierung von Nahkopf und Greiferkasten zueinander. 
Von Vorteil ist ferner. daB man jede beliebige ge- 
wunschte Anzahl von Nahkopfen und Greiferkasten 
einander zuordnen kanr.. so daB insgesamt der Nahvor- 
gang beschleunigt werden kann. Auch das Umstellen 
auf em neues Nahprogramm kann dadurch vereinfacht 
werden. 

Vorteilhafte Ausgesialtungen der erfindungsgema- 
Ben Nahmaschine ergeben sich aus den Unteranspru- 
chen. 

in der Zeichnung ist ein Ausfuhrungsbeispiet der er- 
findungsgemaBen Nahmaschine im Schema dargestelit. 
und zwar zeigt 

Fig, 1 eine perspektivische Anstcht auf die gesamte 
veremfacht dargestellte Nahmaschine. 

Fig. 2 eine Vorderansicht auf einen Teiiausschnitt zu 
Fig. 1. namlich auf eine Emheit in vergroBertem MaB- 
stab. teils aufgeschnitten. 

Fig. 3 eine Stirnansicht zu Fig. 2. teils mit Vcrtikai- 
schnitt. 

Fig. 4 eine .Ansicht auf einen Ausschnitt aus Fig. 1 in 
emer anderen konstrukti ven Ausgestaltung und m ver- 
groBerter Darstellung. 

Fig. 5 eine Settenansicht bzw. emcn Tciivcrtikalsch- 
niti zu Fig. 4 und 

Fig. 6 einen Teilvertikalschnttt emer Einzetheii an ei- 
ner anderen Steile als in Fig. 5 dargesiellt ist. 

Fig. I zeigt veremfacht eine perspektivische Ansicht 
eines Ausfuhrungsbeispieles der erfindungsgemaBen 
Nahmaschine. Auf fesistehenden Laufschienen^ 1 und 2 
ist ein Portal 3 miiiels nicht gezeichnciem .Aninebsmo- 
tor und uber eine Steuerung in Ri lung des Pfeiles y 
verfahrbar. Das Portal 3 besteht ■■ wesenilichen aus 
zwei seiilichen Standern 4 und 5 ur;;.: diese miteinander 
verbmdenden Traversen 6 und 7. D..n Porta! sieht auf 
FahrwerksfuBen 8 und 9. Das groBilachige Nahgut 13. 
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2. B- eine Steppdecke mit einer gewissen Dicke. die 
darch die aufgebrochene Ecke sichtbar ist. isi in einem 
Rahmen 10 gehahen und eingespannt. der seinerseits 
feststehend in Halterungen 11. 12 befestigt ist. 

Bei dem dargestellten Ausfuhrungsbeispiel befinden 5 
sich auf der oberen Traverse 6 zwei Nahkbpfe 14 und 15 
und auf der unteren Traverse 7 zwei zagehorige Grei- 
ferkasten 16 und 17. Bewegt werden die beiden Einhei- 
ten, namiich Nahkopf 14 und Greiferkasten 16 sowie 
Niihkopf 15 und Greiferkasten 17 von einem gemeinsa- lo 
men Antrieb. Dieser gemeinsame Antrieb weist bei die- 
sem Ausfuhrungsbeispiel zwei Endloszahnriemen 18 
und 19 auf. die an den Enden der Traversen 6 und 7 des 
Portals 3 urn Umlenkzahnrader 43. 44. 45 und 46 gefuhrt 
sind. Die beiden Endloszahnriemen 18 und 19 sind fer- 15 
ner antriebsmaBig durch einen Verbindungszahnriemen 

20 miteinander verbunden. wobei es sich versteht, daB 
dieser Verbmdungszahnriemen, ebenfalls ais Endlos- 
zahnriemen, um separate Umlenkzahnrader gefuhrt ist. 
die koaxial mit den Umlenkzahnradern 43 und 46 ange- 20 
ordnet sind. Ferner ist gemaB Fig. I ein Antriebsmotor 

21 angeschlossen. welcher zur Bewegung der besagten 
Emheiten in x-Richtung auf dem Portal 3 bestimmt ist. 
Bei diesem Ausfuhrungsbeispiel ist der Antriebsmotor 

21 mil der Drehachse des Umlenkzahnrads 46 verbun- 25 
den. 

Die Fig. 2 und 3 veranschaulichen die genaue Lagen- 
ubereinstimmung des Nahkopfes 15 und des Greiferka- 
stens 17 zueinander durch Darstellung des Druckerfu- 
Oes 22 und des Nadelhalters 23 mit Nadel einerseits und 30 
Greifer 24 andererseits. Die Nahkopfe 14 und 15 und die 
Greiferkasten 16 und 17 smd auf je zwei Fuhrungsstan- 
gen 25. 26. 27 und 28 an den Traversen 6 und 7 des 
Portals 3 gefuhrt. Diese Fuhrungssiangen. die uber Tra- 
ger 29 mit den Traversen verbunden smd. tragen mit zu 35 
der genauen Fiihrung und Posttionierung der Nahkopfe 
und Greiferkasten bei. Die Verbmdung zwischen den 
Fuhrungsstangen und den Nahkopfen sowie den Grei- 
ferkasten erfolgt gemaO Fig. 3 durch Gleitschuhe 30. 

Die Nahkopfe 14. 15 und die Greiferkasten 16. 17 sind 40 
mutels je einer Kupplung an je einem Trum 31 bzw, 32 
der Endloszahnriemen 18 und 19 ankuppelbar. Wie die 
Fig. 2 und 3 veranschaulichen. besteht die Kupplung aus 
einem KLupplungsstuck 35. welches mittels eines Hub- 
elementes 34 auf einer Tragplatte 33 vertikal bewegbar 45 
tst. und einer festsiehenden Gegenplatie 37. so daB das 
Trum des Endloszahnnemens durch diese Teiie fest em- 
geklemmt werden kann. 

Das Kupplungssiuck 35 weist eine an den Endlos- 
7,ahnriemen angepaB^e Verzahnung auf. Ferner kann so 
das Kuppiungsstuck 35 mittels einer vereinfacht darge- 
stellten und steuerbaren Verstellvorrichtung 36 bei der 
Erstmontage in x-Richtung genau jusiiert werden. 

Es wurde oben bereits ausgefiihrt. daB die Nahkopfe 
14. 15 und die Greiferkasten 16. 17 mittels je einer 35 
Kupplung an je einem Trum 31. 32 der Endloszahnrie- 
men 18. 19 ankuppelbar sind. Eine bevorzugre Kon- 
scruktion veranschaulichen die Fig. 4 bis 6, Hiernach 
weist das Hubelement zwei gelenkig miteinander und 
mil dem Kuppiungsstuck 35 verbundene Hebel 47 und oo 
48 aut. welche beispielsweise von Hand muteis eines 
Handhebels 49 betatigbar sind. Die Gelenke sind mit 
den Bezugszeichen 50. 51 und 52 versehen. Im oberen 
Teit der Fig. 4 ist die Betriebsstellung dargestellt, bei der 
das Kuppiungsstuck 35 von dem oberen Trum 31 des ^5 
Endloszahnnemens 18 abgekuppelt ist. Dies erfolgt 
durch Schwenken des Hebeiarms 49 im UhrzeigersinTi. 
Dc;r Hebe! 48 bzw, das nach rechis verlangerte Hebel- 
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stuck weist eine Ausnehmung 54 auf. in welche ein .An- 
schlagbolzen 53 eingreift und so die Vertikalverschie- 
bung des Kupplungsstucks 35 nach unten hin begrenzt. 
Durch Schwenken des Hebeiarms 49 enigegen dem 
Uhrzeigersinn wird das Kuppiungsstuck 35 nach oben 
hm geschoben. so daB dessen Verzahnung an der ent- 
sprechend gewahlten Stelle in die Verzahnung des obe- 
ren Trums 31 bzw. 32 der Endloszahnriemen 18 bzw. 19 
eingreift. 

Wenn nun der Abstand der Einheiten voneinander 
verandert. beispielsweise ein anderes Nahprogramm 
gewahit werden soil, konnen die Einheiten. jeweils be- 
stehend aus Nahkopf und Greiferkasten. von den End- 
loszahnriemen abgekuppelt und sodann beliebig ver- 
schoben werden. in den neu gewahlten Stellungen kon- 
nen dann Nahkopf und Greiferkasten jeweils wieder 
eingekuppelt werden. Durch die genaue Teiiung der 
Endloszahnriemen kann leicht eine prazise Zuordnung 
von Nahkopf und Greiferkasten eingestelll werden. 

Um das Einstellen in der Praxis noch wesentlich zu 
erleichtern. kann vorteilhafterweise mindestens einer 
der beiden Endloszahnriemen 18. 19 mit einem nicht 
gezeichneten MaBstab derart versehen sein. daB der 
Abstand zwischen jeweils zwei Einheiten in einfacher 
Weise feststellbar ist. Eine Alternative fur dieses Ein- 
stellhilfsmittel besteht darin. daB mindestens eine der 
beiden Traversen 6 oder 7 mit einem MaBstab derart 
versehen ist. daB der Abstand zwischen jeweils zwei 
Einheiten wiederum in einfacher Weise feststellbar ist. 

Es sei noch bemerkt. daB die Erfindung nicht auf den 
oben beschriebenen. wenn auch bevorzugten gemeinsa- 
men Antrieb beschrankt werden sol!. Es kann auch ein 
gemeinsamer Antrieb Verwendung finden. der zwei zu 
den Traversen 6. 7 des Portals 3 parallel angeordnete 
Spindeln aufweist. auf welchen je Nahkopf 14. 15 und je 
Greiferkasten 16. 17 wahrend des Betriebs feststehende 
Muttern sitzen. Es konnen dann diejenigen Muttern bei 
der Einheit. deren .Abstand geandert werden soli, von 
den Spindeln gelost und nach Abstandseinstellung wie- 
der eingekuppelt werden. 

Eine weitere konstrukiive Losung fur den Antrieb 
besteht darin. daB der gememsame Antrieb zwei End- 
losketten aufweist. welche um Kettenrader umgetenkt 
stnd. Durch die Kettenglieder ist dann die Teiiung be- 
stimmt. Dieses Ausfuhrungsbeispiel ist nicht zeichne- 
nsch dargestellt, jedoch ist es dadurch einfach zu ver- 
wirklichen. daB die Endloszahnriemen 18. 19 durch em- 
sprechende Endlosketten ersetzt sind. Es versteht sich. 
daB dann auch der Verbindungszahnriemen 20 durch 
e:ne entsprechende Verbindungskette ersetzt 1st. 

Patentanspriiche 

1. Nahmaschine fur feststehendes. groBflachiges 
Nahgui ( 13). wie Steppdecken. mit mindestens zwei 
Einheiten. je besiehend aus emem Nahkopf (14. 15) 
und einem zugehorigen Greiferkasten (16. 17). wo- 
bei jede Einheit auf einem Portal (3) in x-Richtung 
verschiebbar ist und das Portal (3) in y-Richiung 
verfahrbar ist. dadurch gekennzeichnet, daB 
zwecks Veranderung des Abstandes der Einheiten 
(14. 16; 15. 17) voneinander jeweils eine Einheit von 
einem gemeinsamen. die Verschiebung in x-Rich- 
tung bewirkenden. Antrieb (18. 19. 20. 21) abkup- 
pelbar und frei verschiebbar ist und entsprechend 
einem Raster einer Teiiung (Zahnriemen 18, 19: 
Steigung von Gewindesptndel: Kettenglied von 
Endloskette) des Antnebs auf den neu gewahlten 
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Abstand einstellbar und wieder einkuppelbar ist. 

2. Nahmaschine nach Anspruch l.dadurch gekenn- 
zeichnet, dafi der gemeinsame Antrieb (18. t9. 20. 
2t) zwei Zahnriemen (18, 19) aufweist und die Ein- 
heiten (14. 16; 15. 17) im Raster der Zahnteilung der 5 
Zahnriemen aus- und einkuppelbar sind. 

3. Nahmaschine nach Anspruch 2. dadurch gekenn- 
zeichnet. daQ die Zahnriemen (18. !9) als Endlos- 
zahnriemen ausgebildet sind, die an den Enden von 
Traversen (6, 7) des Portals (3) urn Umlenkzahnra- 10 
der (43. 44. 45. 46) gefuhrt sind, daB die beiden End- 
loszahnriemen (18. 19) antriebsmaBig durch einen 
Verbindungszahnriemen (20) miteinander verbun- 
den sind. und daB ein Antriebsmotor (21) ange- 
schlossen ist. ,5 

4. Nahmaschine nach Anspruch 3. dadurch gekenn- 
zeichnei. daB die Nahkdpfe (14. 15) und die Greifer- 
kasten (16. 17) mitteis je etner Kupplung an je ei- 
nem Trum (31. 32) der Endloszahnriemen (18. 19) 
ankuppelbar sind. 20 

5. Nahmaschine nach Anspruch 4, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB die Kupplung aus einem der Verzah- 
nung des Zahnriemens (18. 19) angepaBten KLupp- 
lungsstuck (35). welches mitteis eines Hubelements 
(34) nach dem Zahnriemen hm bewegbar ist. und 25 
einer Gegenplatte (37) besieht. 

6. Nahmaschine nach Anspruch 5, dadurch gekenn- 
zeichnet. daB das Hubelement zwei gelenkig mit- 
einander und mit dem Kupplungssiuck (35) verbun- 
dene Hebe! aufweist. welche von Hand mitteis ei- 30 
nes Hebelarms betatigbar sind. 

7. Nahmaschine nach einem der Anspruche 2 bis 6. 
dadurch gekennzeichnet. daB mindestens einer der 
beiden Zahnriemen ( 18. 19) mit emem MaBstab der- 
an versehen ist. daB der Abstand zwisichen jeweils 35 
zwei Emheiten feststellbar ist. 

8. Nahmaschine nach einem der \ orhergehenden 
Anspruche, dadurch gekennzeichnet. daB die Nah- 
kopfe {14. 15) und die Greiferkasten (16. 17) auf je 
zwei Fuhrungsstangen (25. 26. 27, 28) an den Tra- 40 
versen (6. 7) des Portals (3) gefuhrt sind. 

9. Nahmaschine nach Anspruch 8, dadurch gekenn- 
zeichnet. daB mindestens etne der beiden Traversen 
(6. 7) mu einem MaBstab derart versehen 1st. daB 
der .Abstand zwischen jeweils zwei Einheiien fest- 45 
stelibar ist. 

10. Nahmaschme nach den Anspriichen I und 8. 
dadurch gekennzeichnet. daB der gemeinsame An- 
trieb zwei parallel zu den Traversen (6. 7) des Por- 
tals (3) angeordnete Spmdeln aufweist. auf welchen 50 
je Nahkopf (14, 15) und je Greiferkasten (16. 17) 
Muttern sitzen. welche wahrend des Betnebs fest- 
stehen und zur Veranderung des Abstands von der 
Jcweiligen Spindel losbar und wieder einkuppelbar 
sind. 

11. Nahmaschine nach Anspruch I. dadurch ge- 
kennzeichnet. daB der gemeinsame .Antrieb zwei 
Endlosketien aufweist, welche um Kettenrader um- 
gelenkt sind. und daB durch die Keitengheder .ue 
Teilung bestimmt ist. 
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